













THE PROPOSAL OF THE COLLISION AVOIDANCE SYSTEM USING ONLY VISUAL INFORMATION AND 
APPLICATION TO MULTIPLE OBJECTS 
 
山口慧 





In recently year, Autonomous control of vehicles has attracted considerable attention. Especially, the 
collision avoidance system of vehicle has become an important topic in this field of research around the world. 
But, in conventional studies, the controlled vehicle must calculate the movement of other surrounding vehicles 
in order to avoid the collision, requiring huge computational costs. In this paper, I notice animal behavior in 
order to applicate the collision avoidance to multiple objects. They reduce computational costs of their brain 
by utilize the properties of their environment, basing their intelligent behaviors on simple strategies. I focus 
on these strategies, such as the tau-margin and binocular parallax. 
In this paper, I propose the collision avoidance system using only visual information and present 
simulation results that were conducted in order to demonstrate the effectiveness of this method. It is important 
to note that proposed collision avoidance system are realized using only visual information without high 
accuracy sencor and high spec computer. 
 


















































への奥行(カメラ方向に対して垂直方向)を a とする． 
次に視覚情報のみから移動障害物の制御移動体に対する
相対位置(L,a)を求める． 
まず，三角形の比の関係より，次の 2 式が成り立つ． 
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これを a について整理すると， 
 
a                     (3) 
 
このように，視覚情報(カメラのスクリーンに映る像の位
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任意の移動障害物の位置	 , は図 2より， 











３． Warren の間隙通過実験 
Warren & Whang は何を判断材料にして人が間隙通過が
可能かどうかを判断するについて研究を行った[1]．  






通過できる間隙の長さの最小値を A[m]とすると，  
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が成り立つことが証明された． 





















から対象物までの距離を D，焦点距離を f とする．この
とき，網膜像の見かけの大きさは， 
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また，絶対座標系 xy および制御移動体を原点とした相



































































離 ( ; , ;<, ;とし，この中で一番小さいものを;= とする )
を求める．また，移動障害物の右端，中心，左端のうち d
の値が最も小さくなった点の相対座標系 xy の x 軸に来る
時の y の値(>)および y 軸に来るときの x の値(>)を求め
る． さらに，その時の移動障害物の d の値が最も小さく








御式中の>および>の値に 0 を代入する． 
 
a) 1.3C < > < 0の時 
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b) 1.3C % > % 0の時 
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c) (>  0)∩(? < 0)の時 
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d) (>  0)∩(? ≥ 0)の時 
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e) ((1.3C % >)∪(1.3C < >))∩ 	? < 0の時 
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f) ((1.3C % >)∪(1.3C < >))∩ 	? % 0の時 
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